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Kirish. Qadamli dvigatellar yuqori aniqlik talab etiladigan sohalarda keng 
qo’llaniladi. Bu sohalarga avtomatika, elektronika, robototexnika kabilarni kiritish 
mumkin. Doimiy aylanadigan dvigatellardan farqli o’laroq, uning afzal tomonlardan 
biri “qadamlar” deb ataladigan ko’plab kichik ko’chishlardan iboratligidir. Boshqacha 
aytganda, bu dvigatel valini 90 gradusga to’liq burib, shu holatda qulflash mumkin. 
Qadamli dvigatellarni qo’llanilgan qurilmalardan biri robot manipulyator bo’lib, bunda 
dvigatel vali aniq belgilangan burchak ostida aylanadi. Shuningdek, 3D printerda chop 
etish golovkasini yuqori aniqlikda siljitish uchun, zamonaviy kameralarda mikro-
miniatyurali qadamli dvigatellar obyektivdagi linzalarni harakatga keltirish uchun 
ishlatiladi. 
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Maqsadi va vazifa. Unipolyar qadamli 28byj-48 dvigateli. Qadamli dvigatelning 
unipolyar va bipolyar turlari mavjud. Unipolyar qadamli 28byj-48 dvigatelini 3 xil 
rejimda ishlatish mumkin. Bular: to’lqin rejimi,to’liq qadam va yarim qadam 
rejimlaridir. To’lqin rejimi holatida, dvigatelning elektromagnit katushkalari shunday 
bog’langanki, ular orasida faqat bitta yo’nalishda maydon hosil qilish mumkin [1]. 
To’liq qadam rejimi. Agar bir vaqtning o’zida ikkita qo’shni katushkalarni 
birlashtirsak, rotorga ta’sir qiladigan magnit maydon kuchliroq bo’ladi va shu bilan 
motor momentini oshiradi. Bir qutbli dvigatelning bunday ishlash rejimi to’liq 
bosqichli deyiladi (rasm 1). 
 
Rasm.1. To’liq qadam rejimidagi bir qutbli dvigatel. 
Yarim qadam rejimi. Ushbu rejimda, rotorning bitta aylanishi uchun, dvigatel ikki 
baravar ko’p qadam tashlaydi va shu bilan joylashishni aniqligini oshiradi. Biroq, bu 
rejimda dvigatel har ikkinchi qadamda kamaytirilgan momentga ega bo’ladi (rasm 2 ). 
 
Rasm.2. Yarim qadam rejimidagi bir qutbli dvigatel. 
Konstruktiv xususiyatlariga qarab, har xil qadamli dvigatellar har xil miqdordagi 
qadamlarga ega bo’lishi mumkin. 28byj-48 markali dvigatelining rotori bir aylanishi 
32 qadamni tashkil topadi. Bunga qo’shimcha ravishda, bu dvigatelda 63,68395:1 
nisbatdagi ichki tishli reduktor mavjud. Bunday reduktor yordamida dvigatel to’liq 
qadam rejimida 2048 qadam hosil qiladi [2]. ULN2003 unipolyar qadamli dvigatel 
drayveri. Dvigatelni to’g’ridan -to’g’ri kontrollerga ulay olmaymiz, chunki uning tok 
kuchining oqimi 160 mA gacha yetishi mumkin, bu Arduino pin (shina) lari uchun juda 
ko’plik qiladi. Shuning uchun, 28BYj-48 qadamli dvigatelini boshqarish uchun 
ULN2003 mikrosxemasidan foydalaniladi. Platada mikrokontroller uchun 7 ta pin bor: 
IN1...IN7, ulardan faqat birinchi to’rttasi kerak bo’ladi, dvigatel uchun beshta kontakt 
va quvvat manbai uchun ikkita kontakt. Ulanishi. 28BYj-48 dvigatel kabeli allaqachon 
kalitli ulagichga ega, u faqat taxtaga to’g’ri holatda joylashadi. Aks holda, ulanishda 
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siz ranglar sxemasiga rioya qilishingiz kerak (rasmga qarang) (Rasm.3). Kontaktlar 
IN1..IN4 Arduino Uno ning har qanday raqamli(digital) chiqishiga ulanishi mumkin 
[3]. 
 
Rasm.3. 28BYj-48 dvigatel kabeli ulanishi 
Muammoni yechimi. 4. 28byj-48 uchun to’liq qadam dasturi. Qadamli dvigatel bir 
marta to’liq aylanishi uchun uning cho’lg’amlariga kerakli kuchlanishni aniq ketma 
ketlikda berish kerak (1-jadval). Dastlab, to’liq qadam rejimini hosil qilish uchun 
katushkalarni quyidagi tartibda quvvat bilan ta’minlash kerak:  
1-jadval  
 
Dasturga kiritilishi quyidagicha bo’ladi: o’zgaruvchi dl – bu qadamlar orasidagi 
vaqt 
int in1 = 2; 
int in2 = 3; 
int in3 = 4; 
int in4 = 5; 
const int dl = 5; 
void setup() { 
 pinMode(in1, OUTPUT); 
 pinMode(in2, OUTPUT); 
 pinMode(in3, OUTPUT); 
 pinMode(in4, OUTPUT); 
} 
void loop() { 
 digitalWrite( in1, HIGH );  
"Science and Education" Scientific Journal September 2021 / Volume 2 Issue 9
www.openscience.uz 166
 digitalWrite( in2, HIGH );  
 digitalWrite( in3, LOW );  
 digitalWrite( in4, LOW ); 
 delay(dl); 
 digitalWrite( in1, LOW );  
 digitalWrite( in2, HIGH );  
 digitalWrite( in3, HIGH );  
 digitalWrite( in4, LOW ); 
 delay(dl); 
 digitalWrite( in1, LOW );  
 digitalWrite( in2, LOW );  
 digitalWrite( in3, HIGH );  
 digitalWrite( in4, HIGH ); 
 delay(dl); 
 digitalWrite( in1, HIGH );  
 digitalWrite( in2, LOW );  
 digitalWrite( in3, LOW );  
 digitalWrite( in4, HIGH ); 
 delay(dl); 
} 
Dvigatelning tez yoki sekin harakatlanishini ta’minlash uchun dl o’zgaruvchisini 
o’zgartirish kerak bo’ladi. Kommutatsiyalar orasidagi pauzani ko’paytiramiz - dvigatel 
sekinroq aylanadi, pauzani kamaytisak - u tezroq aylanadi. 28byj-48 uchun yarim 
bosqichli rejim dasturi (2-jadva). Endi yarim qadam rejimini hosil qilish uchun 
katushkalarni quyidagi tartibda quvvat bilan ta’minlash kerak:  
2- jadval 
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Yarim qadamli rejim uchun dastur avvalgisidan unchalik farq qilmaydi. Dasturni 
Arduino mikrokontrolleriga yuklanganda dvigatelning tekis aylanishini kuzatamiz. Bu 
rejimda aylanish momenti ancha past ekanligini ko’rish mumkin. Stepper standart 
kutubxonasi. Arduino IDE da qadamli dvigatellarni boshqarish uchun standart 
kutubxona mavjud, u faqat to’liq qadam rejimini amalga oshiradi. 
#include <Stepper.h> 
const int IN1 = 2; 
const int IN2 = 3; 
const int IN3 = 4; 
const int IN4 = 5; 
const int stepsPerRevolution = 32; // bir marta aylanishdagi qadamlar 
Stepper myStepper(stepsPerRevolution, IN1, IN2, IN3, IN4);  
void setup() { 
 myStepper.setSpeed(5); // tezlik 5 ayl/min 
} 
void loop() { 
 myStepper.step(stepsPerRevolution); // bir yo’nalishdagi qadam 
 delay(500); 
 Serial.println("counterclockwise"); 
 myStepper.step(-stepsPerRevolution); // teskari yo’nalishdagi qadam 
 delay(500); 
} 
Xulosa. 28byj-48 modeli misolida unipolyar qadamli dvigatelning ishlash prinsipi 
ko’rib chiqdik. Bunda, ULN2003 drayveri bilan bog’langan dvigatel kichik aylanish 
momentni hosil qildi,loyiha rejasidan kelib chiqib uni kerakli momentga sozlash 
mumkin. Bunday dvigatellar ko’pincha robototexnika sohasida qo’llanilsada, uni 
kichik avtomatlashtirish loyihalarida qo’llash mumkin.Ayniqsa, avtomatlashtirish 
jarayonini laboratoriya sharoitida tashkil etish, ba’zi qurilmalarning kichik modelini 
yasashda umuman avtomtika elektronikaga oid ko’plab loyihalarda bu dvigatel 
o’zining qulay,arzon va soddaligi bilan ajralib turadi  
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